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Abstract of DE10121344 

The device, particularly used for lifting the 
windscreen or other window panes of a car 
during assembly is equipped with several 
gripping units (6) working with a suction 
mechanism. Each of the gripping elements (6) is 
fitted with a stop designed as an axially moving 
central shaft (17) with a rounded tip (18) 
surrounded by a helical spring (19) and an elastic 
rubber case (9), guided through the main housing 
(13) accommodating a pneumatically operated 
clamping mechanism (21). The lifting level of the 
shaft (17) is controlled by a sensor (20) attached 
to the top (16) of the housing (13) in order to 
adjust the position of the gripping elements (6) to 
the shape of the pane to be lifted. 
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@ Zum Greifen von Gegenstanden ausgebildete Greifvorrichtung 

(S) Eine zum Greifen von Gegenstanden, beispielsweise 
Kraftfahrzeugscheiben oder Karosserieteilen, mittels ei- 
nes Roboterarmes ausgebildete Greifvorrichtung hat ei- 
nen Trager mit zumindest einem Sauggreifer (6), der ei- 
nen die Position des gegriffenen Gegenstandesfestlegen- 
den Anschlag (18) aufweist. Dieser Anschiag (18) ist in 
Greifrichtung relativ zu dem Trager verschieblich ange- 
ordnet und durch eine motorisch betatigbare Klemmvor- 
richtung (21) nach einem festgelegten Hub entgegen der 
Greifrichtung in der jeweiligen Position fixierbar. 
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[0001] Die Erfindung betriffi eine zum Greifen von Ge- 
genstanden. beispielsweise Kraftfahrzeugscheiben oder Ka- 
rosserieteilen, mitiels eines Roboterarmes, ausgebildete 5 
Greifvorrichtung, welche einen Trager mit mehreren Saug- 
greifem hal, die jeweils einen elasiischen, auf den zu grei- 
fenden Gegenstand aufsetzbaren, rnit Unterdruck beauf- 
schlagbaren, lassenariigen Saugkorper und einen die Posi- 
tion des gegriffenen Gegenstandes festlegenden Anschlag 10 
aufweist. 

[0002] Greifvorrichtungen der vorslehenden Art werden 
beispielsweise bei der Kraftfahrzeugfertigung zur automati- 
schen Scheibenmoniage eingesetzt. Dabei tritt das Problem 
auf, dass solche Scheiben zwar im Bereich ihrer rnit einern 15 
Scheibenflansch einer Fensteroff nung des Kraftfahrzeugs zu 
verklebenden AuBenkontur relativ maBgenau sind, im Ubri- 
gcn Bcrcich jcdoch hinsichtlich ihrcr Wolbung relativ stark 
voneinander abweichen. Das kann beini Greifen der Scheibe 
mit solchen Greifvorrichtungen dazu fuhren, dass die Schei- 20 
ben im gegriffenen Zusiand unerwunschi stark gebogen 
werden, weil beispielsweise zwischen zwei die Scheibe be- 
ruhrenden Anschlagen ein Anschlag erheblichen Absland 
von der Scheibe hal und die Scheibe dann bei Unterdruckbe- 
aufschlagung auch gegen diesen Anschlag gezogen wird. 25 
Das kann dazu fuhren, dass die Scheibe nach dem Andruk- 
ken gegen den Scheibenflansch und Entfernen der Greifvor- 
richtung die Tendenz hat, in ihre urspriingliche Form zu- 
ruckzuspringen, was zu einem leilweisen Losen von dem 
Scheibenflansch fuhren kann. 30 
[0003] Wenn man mit einer Greifvorrichtung unterschied- 
liche Scheiben greifen will, dann ist es erforderlich, die An- 
schlage der Greifvorrichtung umzuriisten. Mussen rasch 
hintereinander verschiedene Scheiben gegriffen werden, 
dann ordnet man hierzu an der Greifvorrichtung fur die ver- 35 
schiedenen Scheiben verschieden eingestellte Anschlage an 
und schwenkt die jeweils nicht benotigten Anschlage in eine 
beim Greifen nicht storende Position. Auch bei solchen 
Greifvorrichtungen ist der Wechsel zwischen verschiedenen 
Scheiben umstandlich und nicht auiomatisch durchzufuh- 40 
ren. Weiterhin ist eine Anpassung an unterschiedliche 
Scheibentoleranzen nicht moglich. 

[0004] Der Erfindung liegt das Problem zugrunde, eine 
Greifvorrichtung der eingangs genannten Art so zu gestal- 
ten, dass sie automatisch unterschiedliche Toleranzen der zu 45 
greifenden Gegenstande auszugleichen vermag, ohne beim 
Transport des Gegenstandes diesen zu verformen und wel- 
che in der Lage ist, unterschiedliche Gegenstande ohne Um- 
riistarbeit zu greifen. 

[0005] Dieses Problem wird erfindungsgemaB dadurch 50 
gelost, dass der Anschlag in Greifrichtung relativ zu dem 
Trager verschieblich angeordnet ist und eine motorisch beta- 
tigbare Klemmvorrichtung zum Fixieren des Anschlags 
nach einem festgelegten Hub entgegen der Greifrichtung 
aufweist. 55 

[0006] Bei einer solchen Greifvorrichtung konnen sich die 
Anschlage automatisch der jeweiligen Kontur des zu grei- 
fenden Gegenstandes anpassen, indem sie sich bei Beruh- 
rung des Gegenstandes zunachst geringfugig in Richtung 
des Tragers bewegen und erst geklemmt werden, wenn die 60 
Greifvorrichtung ihre Ubemahmeposiuon erreicht hat. Da- 
durch ist sichergestellt, dass vor der Unterdruckbeaufschla- 
gung alle Anschlage den Gegenstand beruhren, so dass es zu 
keiner Verformung des Gegenstandes bei der Unterdruckbe- 
aufschlagung kommcn kann. 65 
[0007] Die Anschlage mussen in die Nahe der Saugkorper 
angeordnet werden, damil keine unzulassig hohen Biegemo- 
mente auftreten konnen. Besonders gunstig ist es, wenn ge- 



maB einer Weiterbildung der Erfindung der Anschlag je- 
weils im Inneren des Saugkorpers angeordnet und von dem 
Saugkorper umschlossen isL Eine solche Greifvorrichtung 
ist zudem besonders einfach aufgebaut. 
[00081 Das Anfahren der zu hebenden Gegenstande und 
die Erzeugung des geringen Einwartshubes der Anschlage 
vor ihrem Klemmen lasst sich mit einfachen Mitteln ermog- 
iichen, wenn der Anschlag durch eine Feder in Greifrich- 
tung vorgespannt ist. 

[0009] Die Klemmvorrichtung kann sehr unterschiedlich 
gestaltet sein. Besonders einfach isi sie fur einen automati- 
schen Betrieb ausgebildet, wenn sie einen von einem druck- 
mittelbeaufschlagbaren Betatigungskolben in Klemmstel- 
lung gegen einen axial verschieblich gefuhrten Schaft des 
Anschlags beweglichen Klemmkorper aufweist. 
[0010] Die Anschlage werden in der jeweiligen Position 
formschlussig gehalten, so dass sie groBe axiale Krafte Uber- 
tragen konnen, ohne dass die Gcfahr cincs Vcrrutschcns re- 
lativ zu ihrem Trager besteht, wenn gemaB einer anderen 
Weiterbildung der Erfindung der Schaft im Bereich des 
Klemmkorpers mit AuBengewinde versehen ist und der 
Klemmkorper aus zwei Gewindemutterhalften besteht und 
wenn die Klemmvorrichtung zwei Betatigungskolben hat, 
welche jeweils zum Verschieben einer Gewindemutterhalfte 
vorgesehen sind. 

[0011 ] Bei VerschleiB ist ein Austausch der Anschlage mit 
dem Saugkorper und der Klemmvorrichtung moglich, ohne 
dass die Winkellage der Anschlage und der Saugkorper sich 
verstellen kann, wenn der Anschlag in einem Fuhrungskor- 
per gehalten ist, der seinerseits losbar in eine Bohrung eines 
verstellbar gehaltenen Kugelkopfes eingesetzt ist. 
[0012] Besonders einfach und rasch kann der vorgenannte 
Austausch erfolgen, wenn der Fuhrungskorper nut einer 
Schulter von oben her auf dem Kugelkopf aufsitzt und mit 
diesem durch Schrauben losbar verbunden ist. 
[0013] Die Uberwachung des Hubes des jeweiligen An- 
schlags vor dem Klemmen dieses Anschlags kann mit sehr 
einfachen Mitteln erfolgen, wenn gemaB einer anderen Wei- 
terbildung der Erfindung der Schaft des Anschlags an der 
dem Saugkorper gegen uberliegenden Seite aus dem Fuh- 
rungskorper herausragt und an dem Fuhrungskorper ein die 
Stellung des herausragenden Teiles des Schaftes uberwa- 
chender Positionssensor angeordnet ist. 
[0014] Sofem aufgrund von Toleranzen beim Anheben ei- 
nes flachen Gegenstandes ein groBerer Saughub erforderlich 
wird, beispielsweise um Fluchtungsfehier zwischen dem 
Saugkorper und dem Gegenstand auszugleichen, kann man 
vorsehen, dass der Saugkorper als Faltenbalg ausgebildet 
und an dem Fuhrungskorper befestigt ist. 
[0015] Wenn besonders groBe Saugkrafle ubertragen wer- 
den mussen und die zu hebenden Gegenstande fur den An- 
griff des Saugkorpers eine ausreichend groBe, ebene Flache 
aufweisen, kann man jedoch auch vorsehen, dass der Saug- 
korper als Saugteller ausgebildet und an dem Schaft des An- 
schlages befestigt ist. 

[0016] Die Erfindung lasst verschiedene Ausfuhrungsfor- 
men zu. Zwei da von sind in der Zeichnung dargestellt und 
werden nachfolgend beschrieben. Diese zeigt in 
[0017] Fig. 1 einen Endbereich eines Roboterarmes mit 
einer daran befestigten Greifvorrichtung, 
[0018] Fig. 2 einen senkrechten Schnitt durch einen Saug- 
grei fer der Grei f vorri chtung , 

[0019] Fig. 3 einen horizontalen Schniu durch den Saug- 
greifer entlang der Linie m-III in der Fig. 2, 
[0020] Fig. 4 einen senkrechten Schnitt durch cine zweite 
Ausfuhrungsform eines Sauggreifers. 
[0021] Die Fig. 1 zeigt einen Endbereich eines Roboterar- 
mes 1, an welchem eine erfindungsgemaBe Greifvorrichtung 
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2 befesugt ist. Diese Greifvorrichtung 2 hat einen an dem 
Roboterarm 1 befesligien Trager 3. an welchem niehrere 
Sauggreifer 4, 5, 6 befestigl sind. Diese halten durch Unter- 
druckheaufschlagung jeweils eines Saugkorpers 7, 8, 9 ei- 
nen flachen Gegenstand 10, bei dem es sich beispielsweise 5 
urn eine Scheibe eines Kraftfahrzeugs handeln kann. Im un- 
teren Bildteil erkennl man in Fig. 1 einen Anschlag 11, der 
gegen den flachen Gegenstand 10 anliegt, dem jedoch kein 
Saugkorper 7, 8, 9 zugeordnet ist. 

[0022] Die Fig. 2 zeigt gegeniiber Fig. 1 stark vergroBert 10 
den Sauggreifer 6 als Einzelteil. Dieser hat einen Halter 12, 
der mit dem in Fig. 1 gezeigten Trager 3 zu verschrauben ist. 
Von dem Halter 12 wird ein Kugelkopf 13 in unterschiedli- 
chen Winkellagen einstellbar und festklemmbar gehalten. 
Der Kugelkopf 13 hat eine durchgehende Bohrung 14, in der 15 
zwei miteinander verschraubte Fuhrungskorper 15, 15a von 
oben her eingesetzt sind. Der obere Fuhrungskbrper 15a 
sitzt mil cincr Schukcr 16 auf dem Kugelkopf 13 auf. 
[0023] Durch die Fuhrungskorper 15, 15a hindurch fuhrt 
ein Schaft 17 eines Anschlags 18. Eine Feder 19, welche 20 
sich einerseits an dem Anschlag 18, andererseits an der un- 
teren Stirnflache des unteren Fuhrungskorpers 15 abstutzu 
spannt den Anschlag 18 in derZeichnung gesehen nach un- 
ten hin vor. Nach oben hin ragt der Schaft 17 aus dem obe- 
ren Fuhrungskorper 15a heraus. Die Position dieses heraus- 25 
ragenden Bereiches wird von einem Positionssensor 20 
uberwacht, der an dem oberen Fuhrungskorper 15a befestigt 
ist. 

[0024] Der Schaft 17 des Anschlags 18 ist mittels einer in 
dem oberen Fuhrungskorper 15a angeordneten, pneumati- 30 
schen Klemmvorrichtung 21 in der jeweiligen Stellung rela- 
tiv zu dem Fuhrungskorper 15a zu klemmen. Hierzu hat die 
Klemmvorrichtung 21 gegenuberliegend jeweils einen Be- 
taiigungszylinder 22 mit einem Betatigungskolben 23, der 
einen Klemmkorper 24 gegen den Schaft 17 zu pressen ver- 35 
mag. Zur Erzielung eines Formschlusses bei der Klemmung 
hat der Schaft 17 im Klemmbereich ein AuBengewinde 25, 
wahrend der Klemmkorper 24 mit einem Innengewinde 26 
versehen ist. 

[0025] Die Fig. 2 lasst weiterhin erkennen, dass der Schaft 40 
17 und der Anschlag 18 koaxial zu dem Saugkorper 9 ange- 
ordnet ist, bei dem es sich bei dieser Ausfuhrungsform um 
einen Faltenbalg handeli. 

[0026] Die Fig. 3 zeigu dass die Klemmvorrichtung 21 
einander gegenuberliegend zwei Betatigungskolben 23, 23a 45 
aufweist. Entsprechend besleht der Klemmkorper 24 aus 
zwei Gewindemutterhalften 27, 28. 

[0027] Bei der Ausfuhrungsform nach Fig. 4 ist der Saug- 
korper 7 als Saugteller ausgebildet und im Gegensatz zu der 
zuvor beschriebenen Ausfuhrungsform nicht am Fuhrungs- 50 
korper 15 sondern an dem Schaft 17 befestigt. 

Bezugszeichenliste 

1 Roboterarm 55 

2 Greifvorrichtung 

3 Trager 

4 Sauggreifer 

5 Sauggreifer 

6 Sauggreifer 60 

7 Saugkorper 

8 Saugkorper 

9 Saugkorper 

10 Gegenstand 

11 Anschlag 65 

12 Halter 

13 Kugelkopf 

14 Bohrung 



15. 15a Fuhrungskorper 

16 Schulter 

17 Schaft 

18 Anschlag 

19 Feder 

20 Positionssensor 

21 Klemmvorrichtung 

22 Betatigungszylinder 
23, 23a Betatigungskolben 

24 Klemmkorper 

25 AuBengewinde 

26 Innengewinde 

27 Gewindemutterhalfte 

28 Gewindemutterhalfte 

Patentanspriiche 

1. Zum Grcifcn von Gcgcnstandcn (10), beispiels- 
weise Kraftfahrzeugscheiben oder Karosserieteilen, 
mittels eines Roboterarmes (1). ausgebildete Greifvor- 
richtung (2), welche einen Trager (3) mit mehreren 
Sauggreifem (4, 5, 6) haL die jeweils einen elastischen, 
auf den zu greifenden Gegenstand (10) aufsetzbaren, 
mit Unterdruck beaufschlagbaren. tassenartigen Saug- 
korper (7, 8, 9) und einen die Position des gegriffenen 
Gegenstandes (10) festlegenden Anschlag (18) auf- 
weist. dadurch gekennzeichnet, dass der Anschlag 

(18) in Greifrichtung relativ zu dem Trager (3) ver- 
schieblich angeordnet ist und eine motorisch betatig- 
bare Klemmvorrichtung (21) zum Fixieren des An- 
schlags (18) nach einem festgelegten Hub entgegen der 
Greifrichtung aufweist. 

2. Greifer nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, 
dass der Anschlag (18) jeweils im Inneren des Saug- 
korpers (9) angeordnet und von dem Saugkorper (9) 
umschlossen ist. 

3. Greifer nach den Anspriichen 1 oder 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass der Anschlag (18) durch eine Feder 

(19) in Greifrichtung vorgespannt ist. 

4. Greifer nach zumindest einem der vorangehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Klemm- 
vorrichtung (21) einen von einem druckmittelbeauf- 
schlagbaren Betatigungskolben (23) in Klemmstellung 
gegen einen axial verschieblich gefuhrten Schaft (17) 
des Anschlags (18) beweglichen Klernrnkorper (24) 
aufweisL 

5. Greifer nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, 
dass der Schaft (17) im Bereich des Klernmkorpers 
(24) mit einem AuBengewinde (25) versehen ist und 
der Klenimkdrper (24) aus zwei Gewindemutterhalften 
(27. 28) besteht und dass die KlemmvoiTichtung (21) 
zwei Betatigungskolben (23, 23a) hat, welche jeweils 
zum Verschieben einer Gewindemutterhalfte (27, 28) 
vorgesehen sind. 

6. Greifer nach zumindest einem der vorangehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass der An- 
schlag (18) in einem Fuhrungskorper (15) gehalten ist, 
der seinerseits losbar in eine Bohrung (14) eines ver- 
stellbar gehaltenen Kugelkopfes (13) eingesetzt ist. 

7. Greifer nach Anspruch 6. dadurch gekennzeichnet, 
dass der Fuhrungskorper (15a) mit einer Schulter (16) 
von oben her auf dem Kugelkopf (13) aufsitzt und mit 
diesem losbar verbunden ist 

8. Greifer nach zumindest einem der vorangehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet dass der Schaft 
(17) des Anschlags (18) an der dem Saugkorper (9) ge- 
gen uberliegenden Seite aus dem Fuhrungskorper (15a) 
herausragt und an dem Fuhrungskorper (15a) ein die 
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Stellung des herausragenden Teiles des Schaftes (17) 
iiberwachender Positionssensor (20) angeordnet ist 

9. Greifer nach zumindest einem der vorangehenden 
Anspruche. dadurch gekennzeichnet, dass der Saug- 
korper (9) als Faltenbalg ausgebildet. und an dem Fiih- 5 
rungskorper (15) befestigt ist 

10. Greifer nach zumindest einem der vorangehenden 
Anspriiche. dadurch gekennzeichnet, dass der Saug- 
korpcr (7) als Saugteller ausgebildet und an dem Schafi 
(17) des Anschlages (18) befestigt ist. 10 
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WORK CARRYING DEVICE FOR 
PRESS MACHINE 




ABSTRACT : PROBLEM TO BE SOLVED: To provide a work carrying device for a press machine 

capable of automatically setting and removing a work on and out of the press machine. 

SOLUTION: For a work carrying device, plural pre-machined work suckers 20 are 
supported on a base frame 10 mounted on a hand arm for an automatic machine moved 
to a three-dimensional direction in an up-and-down slidable manner and energized 
downward to a normal direction by a spring and after- machined work suckers 30, 
oscillatable, are supported on the base frame 10 to be occupied upward of a normal 
position and position-adjustable to a horizontal direction. 
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ABSTRACT : PURPOSE: To accomplish a jig, which best suits a hybrid production line for producing a 

plurality of car types and which ensures improved equipment costs and enhanced degree 
of freedom in line layout, by furnishing a robot setting jig for installing parts to the body of a 
car with a hanger body and a work receptacle. 

CONSTITUTION: A robot setting jig concerned is equipped with a hanger body 1 and a 
work receptacle 5. This work receptacle 5 is detained with the hanger body 1 , and a work 
W as one piece of car body parts according to the applicable car type is transported by the 
hanger body 1 to the target position while borne by a work supporting member 10. Then 
the hanger body 1 sinks to the neighborhood of car body jig, and when a tool changer 
head 9 is grasped by a robot, a locational arm 12 is operated in conformity to signals from 
a control device, and the work W is held in the proper position by the above-mentioned 
work supporting member 10. Then the above-mentioned work receptacle 5 is handed over 
to the car body jig, and thereon the work W is located. The work W is clamped on the car 
body jig side, and welding is applied by the robot. 
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ABSTRACT : PROBLEM TO BE SOLVED: To provide a low-cost robot hand capable of positioning a 

work W disposed in a flat, taking up the same and accurately setting the work in a jig of 
the next process. 

SOLUTION: Plural suction pads 51 to 54 for sucking and holding the work W are 
supported on a hand main body to freely move forward and backward and right and left, 
and be energized downward by a spring. The hand main body is provided with a first 
centering clamper 61 expanded in a hole Wa of the work W to position the work W in the 
longitudinal direction and a second centering clamper 62 expanded in a hole Wb of the 
work W to position the work W in the lateral direction. 
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